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一、功能概述

1.1设备简介

本产品是 ECAT(EtherCAT)和 CANOPEN(CAN OPEN)/CAN(自由口)网关，

使用数据映射方式工作。

本产品在 ECAT侧作为从站，接 ECAT主站，如 TwinCAT、CODESYS、PLC

等；在 CANOPEN侧作为 CANOPEN主站，接 CANOPEN 设备，如伺服、变频

器、电机等；在 CAN(自由口)模式下 CAN 口为自由口，用户可以自由收发 CAN

报文。

使用场景：ECAT 接口PLC 控制CANOPEN 接口设备。

EtherCAT支持最多 1024个输入字节 Input Bytes[0..1023]和 1024个输出字节

Output Bytes[0..1023]，分为 64个 TPDO和 64个 RPDO，每个 PDO 映射 16个字
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节对象。在 TwinCAT3 下显示如下：

CANOPEN侧支持 CANOPEN DS301；CAN(自由口)下支持 CAN2.0B(包含

CAN2.0A)。

1.2 硬件参数

硬件参数 参数说明

电源
9-36V(典型值 12V/120mA)，支持双电源冗余供电，

带过压、过流保护

工作温度 -30~75℃

工作湿度 5%~95%无冷凝

EtherCAT 口

2 个 RJ45 以太 网接 口 ，支持 100BASE-TX/RX，

MDI/MDIX 自检测，用来组成链式网络。

EtherCAT 的两个网口严格区分输入输出，不是交换
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机！！！接线时必须输入接上一个的输出，第一个 ECAT

从站的输入接主站。

CAN 口
内置 120R终端电阻，通过内部跳线帽使能，带过压、

过流保护，最多支持 128个 CAN设备

1.3 软件参数

软件参数 参数说明

EtherCAT

采用 EtherCAT从站芯片 AX58100。

工作在 FreeRUN模式。

支持 COE。

支持最多 1024 个输入字节 Input Bytes[0.. 1023]

和 1024个输出字节 Output Bytes[0..1023]，分为

64个 TPDO和 64个 RPDO，每个 PDO 映射 16

个字节对象。

CANOPEN

波特率 5K-1000K

支持 CAN2.0A

接收缓存：100；发送 FIFO：3

最大支持从站数量：20

最大 PDO数量：200

最大快速 SDO数量：100

支持 ECAT 主站手动 NMT 管理 CANOPEN 从

站

支持接收紧急报文

CAN(自由口)

波特率 5K-1000K

支持 CAN2.0B(包含 CAN2.0A)

接收缓存：100；发送 FIFO：3

最大支持按 ID 收发数量：200

最大支持通用收发数量：200

按 ID 收发+通用收发<=200

最大映射数据量 输入 1024字节；输出 1024字节
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工作参数配置
CANOPEN/CAN端通过软件配置。

EtherCAT端通过 ESI文件（XML文件）配置。

二、硬件说明

2.1 电源接口

本网关电源接口如下图所示，支持压线端子接法和圆头电源接法，支持双电

源冗余供电，支持 9-36V输入：

接口符号 参数说明

圆头 V1 接圆头电源 9-36V（和端子 V1不能同时接）

端子 V1/V2 接直流 9-36V 正

G 接直流 9-36V 负

PE 接大地

2.2 指示灯定义

本网关六个指示灯如下图所示：

指示灯 指示灯说明

PWR 电源指示灯，常亮说明电源正常

SYS 系统灯，常亮说明系统正常启动

OP ECAT状态指示灯，常亮说明网关进入 OP状态

NC 没用到
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CAN CAN通道数据收发闪烁

2.3 恢复出厂设置按键

当配置错误导致网关工作异常可以按住之后给网关重上电，网关会清除当前

所有配置。用户应该等到 SYS 闪烁再松开按键，网关自动重启恢复正常。

2.4 配置口

配置口如下：

配置口用来连接电脑，配置网关。

2.5 EtherCAT 口

EtherCAT 口如下：

EtherCAT 口 接口说明

PORT1 EtherCAT输入口

PORT2 EtherCAT输出口

EtherCAT 的两个网口严格区分输入输出，不是交换机！！！接线时必须输入

接上一个的输出，第一个 ECAT从站的输入接主站。

2.6 CAN 接口

CAN 口如下：
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CAN 口默认使能 120R终端电阻，如果不使用 120R终端电阻可以拆开壳子

去掉跳线帽即可。

CAN接口 参数说明

H 接 CAN线 H

L 接 CAN线 L

G 不接

CAN 网络拓扑，CAN 总线两端需要接 120R终端电阻，中间的不需要。

三、ECAT-CANOPEN 软件说明

3.1 ECAT-CANOPEN工作方式

网关在 ECAT侧作为从站，在 CANOPEN侧作为主站。即网关的 ECAT 口

接 ECAT主站，如 TwinCAT、CODESYS、PLC；网关的 CANOPEN 口接 CANOPEN

从站，例如伺服驱动器。

ECAT主站与 CANOPEN从站采用数据映射的方式通信，即 PLC通过数据

映射的方式控制CANOPEN从站，读写 CANOPEN从站设备。

CANOPEN 需要使用软件配置 CANOPEN工作参数，ECAT 需要根据配置软

件计算出来的数据长度使能相应个数的 PDO 即可，每个 PDO 映射 16个字节。

3.2 ECAT-CANOPEN配置软件参数

配置软件页面如下图所示：
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3.2.1 配置软件参数概述

软件页面上有 5个页：配置网关、COE从站状态映射表、PDO 映射表、SDO

映射表、配置 CANOPEN从站。

其中“配置网关”页面用户用来选择网关工作参数，添加CANOPEN从站、

在从站下面添加 PDO、在从站下面添加 SDO。

“COE从站状态映射表”、“PDO 映射表”、“SDO 映射表”是根据用户

配置的 CANOPEN从站内容计算出来的相对于 ECAT端的数据映射偏移地址。

“配置 CANOPEN从站”暂时没用到。

3.2.2 “网关参数”

“网关参数”是网关工作的基本参数

参数名称 参数内容

CAN波特率 5000-1000000

网关 CANOPEN站

号

没意义，填 0就行

大小端转换 不要使能大小端转换，没有意义

CANOPEN从站状

态监控

设置网关用来监控 CANOPEN从站的方式，通过从站的心

跳或节点守护

从站心跳/节点守护 设置网关多长时间收不到 CANOPEN从站心跳或节点守护
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超时时间 应答就把从站状态设为未知 0

手动NMT管理从站

启用手动NMT管理则CANOPEN从站状态切换全由ECAT

主站控制，网关不再控制CANOPEN从站状态切换；不启

用 NMT 管理则由网关全程控制CANOPEN 从站状态，让

从站一直处于操作状态。

启用之后占用 ECAT 的 3个字节输出O和一个字节输入 I。

3个 O字节分别表示“指令序号”a、“从站 ID”b、“从

站状态切换命令”c。

1个 I字节表示已“完成指令序号”d。

状态切换命令 命令含义

0x01 启动命令 让节点进入操作状态

0x02 停止命令 让节点进入停止状态

0x80 进入预操作状态 让节点进入预操作状态

0x81 复位节点应用层 让节点的应用复位

0x82 复位节点通讯层

让 节 点 的 CAN 和

CANopen 通讯重新初始

化，一般用于总线收到

干扰，导致节点总线错误被

动，或者总线关闭时

当 ECAT主站要切换某个 CANOPEN从站状态时流程：

if(d== a) //说明上一条指令已经完成

{

b = 从站 id;

c = 状态切换命令；

a += 1；

}

同步报文周期 同步报文周期

接收 CANOPEN从

站紧急报文

接收紧急报文网关会把接收到的 CANOPEN从站紧急报文

传输到 ECAT主站，占用 ECAT 的 11个字节输入 I和 1个



天津滨海新区三格电子科技有限公司

13

字节输出 O。

11个字节 I 分别表示“紧急报文序号”a一个字节、“紧

急报文帧 ID”b两个字节、“紧急报文内容”c 八个字节。

1个字节输出O表示“紧急报文已读取序号”d

当 ECAT主站要读取有无紧急报文时：

if(d != a) //有新的紧急报文

{

紧急报文 id = b；

紧急报文内容 = c；

d = a；

}

RPDO发送周期 网关发送 RPDO报文的周期，0表示数据改变时发

主站断线 RPDO输

出

网关检测到 ECAT不处于 OP状态或 100ms没有收到主站

数据时 RPDO是输出0 还是保持之前的输出

TPDO接收超时清

零

网关超时没有收到某条 TPDO数据时清零该 TPDO 已读数

据，0表示不启用。

SDO应答超时时间 SDO应答超时时间

快速 upload SDO

周期

快速 upload SDO周期

快速 uplaod SDO

错误/应答超时

当 CANOPEN 从站响应某条 upload SDO错误或超时时是

否清零该 SDO 已读数据

快速 download SDO

周期

网关发送快速 download SDO 的周期，0表示数据改变时发

快速 download SDO

重传次数

仅当上者为 0 时有效，当快速 download SDO 响应错误或

超时最大重试次数

主站断线 快速

download SDO输出

网关检测到 ECAT不处于 OP状态或 100ms没有收到主站

数据时快速 download SDO是输出0还是保持之前的输出

3.2.3 添加 CANOPEN 从站

如下图空白位置右击可添加从站
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在弹出的对话框输入从站 ID，1-127，最多可以添加 20个从站。

右击添加好的从站 ID可以删除、修改 ID、添加 PDO、添加 SDO。

3.2.4 给 CANOPEN从站添加 PDO

右击从站 ID 即可添加 PDO，RPDO和 TPDO是相对于 CANOPEN 从站来说

的，即 RPDO 对应网关 ECAT 的 Output Bytes，TPDO 对应网关 ECAT 的 Input

Bytes。
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RPDO/TPDO都需要设置 COB-ID 和映射参数。COB-ID跟 CANOPEN 设备

相关，一般在设备的说明书或 ESD文件。如果说明书或 EDS文件有准确的映射

参数就填写实际映射参数，如果说明书或 ESD没有映射参数（一般不会没有）

就根据 PDO 的数据部分字节长度填写，填写规则如下：

0x00000008表示一个字节，0x00000010表示两个字节，0x00000020表示四

个字节。根据数据长度填写，比如 PDO数据长度有 6个字节就在映射参数 1 写

00000020，映射参数 2 写 00000010，映射参数 3-8都写 0。

3.2.5 给 CANOPEN从站添加快速 SDO

右击从站 ID 即可添加快速 SDO，支持 upload SDO和 download SDO。

3.3 ECAT-CANOPEN配置软件使用说明

配置软件用来配置本网关，流程如下：

①打开软件

②选择和网关连接的 USB 串口并打开

③在页面上设置要配置的参数，如果配置参数很多建议在软件上填好参数后
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点击一下保存配置，这样再次开启软件可以通过读取配置来加载刚保存的参数。

④点击配置网关，弹出配置网关成功就说明配置完成了，配置内容比较多的

时候配置时间会比较长，需要多等一下直到弹出配置成功或失败提示。

3.4 状态/数据映射表说明

ECAT和CANOPEN是通过数据映射的方式交换数据的。当用户在软件页面

上填好参数后点击一下计算 IO 数据映射，这时软件会根据软件页面上的参数自

动计算映射地址。映射地址分为三个表：“CANOPEN 从站状态映射表”、“PDO

映射表”、“SDO 映射表”。

映射地址是网关ECAT的Input Bytes[0..1023]和Output Bytes[0..1023]的地址。
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见后面案例。

3.4.1 “CANOPEN 从站状态映射表”

“CANOPEN从站状态映射表”如下：在配置页面添加了两个从站，则第一

个从站的状态（1个字节）放在 Input Bytes[0]，第二个从站的状态（1个字节）

放在 Input Bytes[1]。

CANOPEN从站状

态码
状态

0 CANOPEN从站掉线

4 CANOPEN从站处于 停止 状态

5 CANOPEN从站处于 操作 状态

127 CANOPEN从站处于 预操作 状态

ECAT主站可以根据 CANOPEN从站状态确定通信情况。

3.4.2 “PDO 映射表”

“PDO 映射表”如下：在配置页面添加了4个 PDO。自动计算出来 4个 PDO

的共 8个映射参数的数据映射到网关ECAT的Input Bytes和Output Bytes的地址。
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3.4.3 “SDO 映射表”

“SDO 映射表”如下：在配置页面添加了两个 SDO。自动计算出来两个 SDO

的数据映射到网关 ECAT 的 Input Bytes和 Output Bytes 的地址。

3.5 ECAT-CANOPEN ECAT ESI文件

3.5.1 下载安装 ESI 文件

在我司网站下载 ECAT ESI文件，安装或导入到 ECAT主站编程软件。

3.5.2 IO 数据映射

软件计算的顺序是先计算从站状态，再计算 PDO，最后计算 SDO，所以如

果有 SDO 则最后的地址在“SDO 映射表”，没有 SDO最后的地址在“PDO 映

射表”，没有 PDO最后的地址在“CANOPEN从站状态映射表”。

例如：在软件页面上填写完参数之后，点击计算IO 数据映射，之后来到 SDO

映射表页面，看到“输入映射地址/字节长度”最后一条是“6/2”说明ECAT端

上需要的输入数据长度为 6+2=8；“输出映射地址/字节长度”最后一条是“8/3”，

说明ECAT端需要的输出数据长度是 8+3=11。则 ECAT端只需要使能 0x1A00、

0x1600 两个 PDO 即可，0x1A00 映射 Input Bytes[0.. 15]，0x1600 映射 Output

Bytes[0..15]。
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配置软件上的“输入映射地址和长度”就是 Input Bytes 的起始和长度，“输

出射地址和长度”就是 Output Bytes 的起始和长度。

例如“输入映射地址和长度”的值是“6/2”，说明对应到 Input Bytes[6..7]；

“输出映射地址/字节长度”的值是“8/3”，说明对应到 Output Bytes[8..10]。

四、ECAT-CAN(自由口)软件说明

4.1 ECAT-CAN(自由口)工作方式

网关在 ECAT 侧做从站，在 CAN(自由口)侧做 CAN 自由 口。即网关的

EtherCAT 口接 EtherCAT主站，如 TwinCAT、CODESYS、PLC；网关的 CAN 口

接 CAN 设备。

ECAT主站与CAN采用数据映射的方式通信，即 ECAT主站通过数据映射

的方式收发 CAN数据包。
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CAN(自由口)需要使用软件配置工作参数，ECAT端需要根据配置软件计算

出来的数据长度使能相应个数的 PDO 即可，每个 PDO 映射 16个字节。

4.2 ECAT-CAN(自由口)配置软件参数

配置软件页面如下图所示：

4.2.1 配置软件参数概述

软件页面上分为四个部分：常规参数、按 ID 收发 CAN 帧、通用收发 CAN

帧及配置串口部分部分。

“常规参数”部分用户用来设置 CAN波特率、CAN 收发周期等。

“按 ID 收发 CAN 帧”部分用来设置要收发的CAN 帧 ID、类型、数据长度。

“通用收发 CAN 帧”部分用来设置要使用的通用CAN 收发数量。

“网关列表”部分用来配置网关。

4.2.2 常规参数

“常规参数”是网关工作的基本参数

参数名称 参数内容

CAN波特率 5000-1000000bps

数据帧发送周期 0-65535ms，0代表数据改变了才发送
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远程帧发送周期 1-65535ms，远程帧不携带数据，所以只能周期发送

数据帧接收超时
0-65535ms，当多久接收不到对应 ID 的数据帧时把对应数

据清零，0代表不启用

4.2.3 按 ID 收发 CAN 帧

参数名称 参数内容

发送/接受 配置发送 CAN 帧或接收 CAN 帧

帧 ID类型 标准帧和扩展帧

数据/远程帧
数据帧和远程帧，接收模式下不支持远程帧，因为远程帧

不携带数据，没意义

数据长度
CAN 帧数据部分长度 0-8，远程帧固定为 0，因为远程帧

不携带数据

帧 ID(HEX)
CAN 帧 ID ，十六进制表示 。标准 帧 0-7FF，扩展帧

0-1FFFFFFF。

数据偏移/长度 自动计算出来的

在“按 ID 收发 CAN 帧”标签下的“ID 收发 CAN数量”填写所需要的按 ID

收发 CAN 帧的数量，可以多写，用不到的为 None 即可。

如上图：网关每 1000ms发送一次标准数据帧，ID 为 0x012，数据长度为 1，

数据为 Output Bytes[0]；每 1000ms发送一次扩展远程帧，ID 为 0x12345678；当

网关收到扩展数据帧，ID 为 0x11223344且数据长度为 8 的 CAN 帧时会把数据

放到 Input Bytes[0..7]。
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4.2.4 通用收发 CAN 帧

参数名称 参数内容

发送/接受 配置发送 CAN 帧或接收 CAN 帧

PLC序号偏移/长度 占 ECAT Output Bytes 一个字节

网关序号偏移/长度 占 ECAT Input Bytes 一个字节

帧标志偏移/长度 占 ECAT Output/Input Bytes 一个字节

帧 ID 偏移/长度 占 ECAT Output/Input Bytes 四个字节

数据偏移/长度 占 ECAT Output/Input Bytes 八个字节

在“通用收发 CAN 帧”标签下的“通用收发 CAN数量”填写所需要的通用

收发 CAN 帧的数量，可以多写，用不到的为 None 即可。

“通用收发 CAN 帧”相较于“按 ID 收发 CAN 帧”在使用起来更加灵活。

“按 ID 收发 CAN 帧”只能发送和接受固定的CAN报文，使用场景有限制。“通

用收发 CAN 帧”用户可以在 ECAT主站自定义收发 CAN 帧的类型、ID、数据

等，在使用上相对复杂些，但更灵活。

用户使用“通用发送”发送一包 CAN流程如下：

①用户先找到一个网关序号等于 PLC序号的“通用发送”(用户可以添加多

个通用发送)

②在相应的帧标志、ID、数据对应的 Output Bytes填写好内容

③把 PLC序号+1

④网关检测到 PLC序号改变，代表有一条 CAN 帧要发送，之后解析 CAN

标志、帧 ID、帧数据并发送 CAN 帧，当发送 CAN 帧成功之后把网关序号=PLC

序号。PLC检测到网关序号等于了PLC序号，代表 CAN 帧发送成功，准备发送

下一条。

用户在 ECAT主站使用“通用接收”接受一包 CAN流程如下：

①网关收到 CAN 帧在“按 ID 收发”里面寻找有没有匹配的接收，如果没
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有则准备放到“通用接收”的接收。

②网关先找到一个 PLC序号等于网关序号的“通用接收”(用户可以添加多

个通用接收)。

③网关把 CAN 帧的标志、ID、数据放到对应的 Input Bytes。

④网关把网关序号+1

⑤PLC检测到网关序号改变，代表“通用接收”有一条新的CAN 帧。PLC

去处理完之后把 PLC序号=网关序号。网关检测到 PLC序号等于了网关序号说

明 PLC 已经读走了这条 CAN 帧，准备填入下一条。

帧标志：最高位（第 7位）0代表标准帧，1代表扩展帧；第 6位 0代表数

据帧，1代表远程帧；第 3-0位代表数据长度（0-8）。

帧 ID：CAN 帧 ID，标准帧低 11位有效，扩展帧低 29位有效。

帧数据：数据部分 0-8个字节。

这一段不容易理解，见后面案例。

4.3 ECAT-CAN(自由口)配置软件使用说明

配置用来配置本网关，流程如下：

①打开软件

②选择和网关连接的 USB 串口并打开

③在页面上设置要配置的参数，如果配置参数很多建议在软件上填好参数后

点击一下保存配置，这样再次开启软件可以通过读取配置来加载刚保存的参数。

④点击配置网关，弹出配置网关成功就说明配置完成了，配置内容比较多的

时候配置时间会比较长，需要多等一下直到弹出配置成功或失败提示。
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4.4 ECAT-CAN(自由口) IO数据映射偏移/长度说明

ECAT主站和 CAN(自由口)是通过数据映射的方式交换数据的。当用户在软

件页面上填好参数后点击一下计算IO 数据映射，这时软件会根据软件页面上的

参数自动计算映射地址。“按 ID 收发 CAN 帧”和“通用收发 CAN 帧”都有对

应的偏移地址和长度。

映射地址是网关ECAT的Input Bytes[0..1023]和Output Bytes[0..1023]的地址。

4.4.1 “按 ID 收发 CAN 帧” 映射偏移/长度

“按 ID 收发 CAN 帧”映射表如下例：

“按 ID 收发 CAN 帧”页面添加了三条 CAN，两条“按 ID 发送”和一条“按

ID接收”。
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序号 1 的“按 ID 发送”是标准数据帧，ID 为 012H，数据长度是一个字节，

要发送的数据内容放在 Output Bytes[0]。

序号 2 的“按 ID 发送”是扩展远程帧，ID 是 12345678H，远程帧不携带数

据。

序号 3 的“按 ID接收”是扩展数据帧，ID 为 11223344H，数据长度是八个

字节，网关把接收的此 ID 的数据放到 Input Bytes[0..7]。

4.4.2 “通用收发 CAN 帧” 映射偏移/长度

“通用收发 CAN 帧”映射表如下例：

“通用收发 CAN 帧”页面添加了三条 CAN 收发，两条“通用发送”和一条

“通用接收”。

序号 1 的“通用发送”的 PLC 序号在 Output Bytes[1]，网关序号在 Input

Bytes[8]，帧标志在 Output Bytes[2]，帧 ID在 Output Bytes[3..6]，帧数据在 Output

Bytes[7..14]。

序号 2 的“通用发送”参考上者。

序号 3 的“通用接收”的 PLC 序号在 Output Bytes[29]，网关序号在 Input

Bytes[10]，帧标志在 Input Bytes[11]，帧 ID 在 Input Bytes[12..15]，帧数据在 Input

Bytes[16..23]。
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4.5 ECAT-CAN(自由口) ECAT ESI文件

4.5.1 下载安装 ESI文件

在我司网站下载 ECAT ESI文件，安装或导入到 ECAT主站编程软件。

4.5.2 IO 数据映射

软件计算的顺序是先计算“按 ID 收发 CAN 帧”，再计算“通用收发 CAN

帧”。

例如：在软件页面上填写完参数之后，点击计算IO 数据映射，之后来到“通

用收发 CAN 帧”页面，计算出来最大需要的输出字节数量和输入字节数量。

配置软件上的输入+x/y对应网关 ECAT 的 Input Bytes[]，输出+x/y对应网关

ECAT 的 Output Bytes[]。

例如“输入+16/8”对应到 Input Bytes[16..23]；“输出+29/1”对应到 Output

Bytes[29]。

五、ECAT-CANOPEN 应用实例

5.1 实例预操作

5.5.1 实例拓扑

实例拓扑如下图，ECAT主站控制CANOPEN伺服走轮廓速度模式。

ECAT主站分别使用 TwinCAT3、CODESYS、欧姆龙NX1P2和汇川 H5U-A8，

CANOPEN伺服器驱动器使用汇川 SV660C。

5.5.2 配置 SV660C

SV660C说明书中轮廓速度模式推荐配置如下：
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后面实例如下配置：

汇川 SV660C

CAN波特率 500kbps

模式 轮廓速度模式(PV)

DownLoad SDO 索引 0x6060，子索引 0x00，长度 1字节

Upload SDO 索引 0x6061，子索引 0x00，长度 1字节

RPDO 0x201

控制字索引是 0x6040，子索引是 0x00，长

度是两个字节;

目标速度索引是 0x60FF，子索引是 0x00，

长度是 4个字节

TPDO 0x181

状态字索引是 0x6041，子索引是 0x00，长

度是两个字节:

实际速度索引是 0x606C，子索引是 0x00，

长度是 4个字节

实例开始之前需要使用汇川伺服器驱动器配套软件配置一下伺服驱动器所

使能的 PDO。一般伺服驱动器厂家都会提供配套软件。

①按 SV660C驱动器手册接线，并将 232 口连接到电脑

②安装并打开汇川 InoDriverShop软件，新建工程，选择驱动器类型和串口

号
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③扫描伺服驱动器

④设置 RPDO和 TPDO参数
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5.5.3 配置网关

1、使用USB线连接网关配置口和电脑，给网关上电。

2、选择并打开配置串口，如果没有找到USB线连接网关的串口请安装 CH340
驱动。
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3、在软件上填写网关参数，添加一个 CANOPEN从站并在从站下添加一个

download SDO、一个 upload SDO、一个 TPDO、一个 RPDO。如下图所示：
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4、配置网关，弹出网关配置成功。

在“CANOPEN 从站状态映射表”、“PDO 映射表”、“SDO 映射参数”

就可以看到数据对应 ECAT端 Input Bytes[] Output Bytes[]的位置。

即数据映射表如下：

从站 1状态 Input Bytes[0]

RPDO 0x201 映射的 0x6040对象 Output Bytes[0.. 1]

RPDO 0x201 映射的 0x60FF对象 Output Bytes[2..5]

TPDO 0x101 映射的 0x6041对象 Input Bytes[1..2]

TPDO 0x101 映射的 0x606C对象 Input Bytes[3..6]

Download SDO 0x6060对象 Output Bytes[6]

Upload SDO 0x6061对象 Input Bytes[7]

5.2 TwinCAT 下实例

PS：TwinCAT对网卡型号有要求，要确保所使用的网卡支持 TwinCAT。

先按 5.1设置伺服驱动器和网关。

①去我司网站下载网关的 ESI文件。
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复制 ESI 文件到 TwinCAT 安装目录的 EtherCAT 目录下，如：D:\Program

Files\TwinCAT 3\3. 1\Config\Io\EtherCAT。

②连接电脑和网关，注意电脑连接网关的 Port1（ECAT两个网口区分输入

输出，别接反了）。

建立 TwinCAT工程，右键 Device 并点 Scan。

在下面这个对话框选择“确定”
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在下面这个对话框选择 TwinCAT使用的网卡并选择“OK”。

在下面这个对话框选择“是”

在下面这个对话框选择“是”

③在 Input Bytes、Output Bytes可以查看、写入数据

首先设置模式为轮廓速度模式，在 Output Bytes[6]写 3，之后 Input Bytes[7]

显示 3。
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之后按 CIA402规约引导驱动器运行，给控制字依次写入 6、7、F。注意，

CANOPEN 是小端的，所以给控制字 Output Bytes[0..1]写 6、7、F应该是 Bytes[0]

写 6、7、F
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之后给目标速度一个值，比如 1000000(0x000F4240)，注意 CANOPEN 是小

端的，所以给控制字 Output Bytes[2..5]写 0x000F4240是 Bytes[2..5]为 0x40、0xF2、

0x0F、0x00。
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之后电机缓慢转起来，位置反馈 Input Bytes[3..6]显示实际速度，实际速度和
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设置有很小偏差。

5.3 CODESYS 例程

PS：CODESYS对网卡型号有要求，要确保所使用的网卡支持 CODESYS。

先按 5.1设置伺服驱动器和网关。

①去我司网站下载设备的 ESI文件。

连接电脑和网关，注意电脑连接网关的 Port1（ECAT两个网口区分输入输

出，别接反了）。

②打开 CODESYS，创建工程

在下面这个对话框选择“OK”
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安装 ESI 文件，点击“Tools”->Device Repository,点击“Install”选择 ESI

文件并安装。
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③工程目录右击“Device”选择“Add Device”,添加一个 EtherCAT主站。
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④启动 CODESYS 自带的 Gateway和 PLC

确保任务栏的这两个图标处于运行状态。

右击“Deivce”连接网关和 PLC，如下图所示
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连接成功如上图所示。

⑤给 EtherCAT主站选择网卡，双击 EtherCAT主站，在 General 页面选择网

卡。

⑥右击工程目录主站点击“Scan for Devices”
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弹出如下页面
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⑦在 Process Data 选择 PDO

编译一下

⑧登录、下载、运行
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⑨在 EtherCAT IO Mapping查看写入数据



天津滨海新区三格电子科技有限公司

46

首先设置模式为轮廓速度模式，在 Output Bytes[6]写 3，之后 Input Bytes[7]

显示 3。

之后按 CIA402规约引导驱动器运行，给控制字依次写入 6、7、F。注意，

CANOPEN 是小端的，所以给控制字 Output Bytes[0..1]写 6、7、F应该是 Bytes[0]

写 6、7、F

之后给目标速度一个值，比如 1000000(0x000F4240)，注意 CANOPEN 是小

端的，所以给控制字 Output Bytes[2..5]写 0x000F4240是 Bytes[2..5]为 0x40、0xF2、

0x0F、0x00。
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之后电机缓慢转起来，位置反馈 Input Bytes[3..6]显示实际速度，实际速度和

设置有很小偏差。

5.4 欧姆龙 Sysmac Studio例程

先按 5.1设置伺服驱动器和网关。

①首先去我司网站下载设备的 ESI文件。

连接电脑、欧姆龙 PLC 和网关，注意 PLC 的 EtherCAT 口接网关的 Port1

（ECAT两个网口区分输入输出，别接反了）。

②打开 Sysmac Studio，创建工程

根据实际 PLC 型号和版本创建工程
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通信测试，点击“控制器”->“通信设置”

确保在此之前已经将电脑 IP 设置为 192.168.250.xx 网段，这是 PLC要求的
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点击 Ethernet通信测试，显示测试成功，说明网络没问题、

③双击工程目录下的 EtherCAT，右击“主设备”选择“显示 ESI库”



天津滨海新区三格电子科技有限公司

50

点击“安装（文件）”, 选择下载的 ESI文件并安装

④在主站下添加网关，如下图所示，在右上角选择 Tianjin Sange Elc Co.Ltd

然后选择网关并拖动到主站下面。
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设置网关 PDO
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⑤点击控制器，选择“在线”

右击主设备，选择“写入从设备节点地址”



天津滨海新区三格电子科技有限公司

53

如下图，输入从设备节点地址，点击写入
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根据提示，给远程 IO重上电

⑥右击主设备选择“与物理网络比较和合并”
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如果弹出如下“匹配”，则没问题，否则检查配置和硬件

点击控制器“传送中”->“传送到控制器”
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后面一路点确定直到下载完组态。

⑦在 I/O 映射里面可以查看、写入数据

首先设置模式为轮廓速度模式，在 Output Bytes[6]写 3，之后 Input Bytes[7]

显示 3。
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之后按 CIA402规约引导驱动器运行，给控制字依次写入 6、7、F。注意，

CANOPEN 是小端的，所以给控制字 Output Bytes[0..1]写 6、7、F应该是 Bytes[0]

写 6、7、F
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之后给目标速度一个值，比如 1000000(0x000F4240)，注意 CANOPEN 是小

端的，所以给控制字 Output Bytes[2..5]写 0x000F4240是 Bytes[2..5]为 0x40、0xF2、

0x0F、0x00。
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之后电机缓慢转起来，位置反馈 Input Bytes[3..6]显示实际速度，实际速度和

设置有很小偏差。

5.5 汇川 H5U-A8例程

先按 5.1设置伺服驱动器和网关。

①首先去我司网站下载设备的 ESI文件。

连接电脑、汇川 H5U-A8和网关，注意 PLC 的 EtherCAT 口接网关的 Port1（ECAT

两个网口区分输入输出，别接反了）。

②打开 AutoShop，创建工程，注意 PLC 型号
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③安装 XML文件。
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在 XML存放目录选择 XML文件

安装完成之后需要重启 AutoShop并重新建立工程

④在工程管理下右键 EtherCAT，选择“自动扫描”
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自动扫描列表会出现本公司的网关，之后点击“更新组态”

⑤根据所需要的 IO 数据量选择适当的TPDO和 RPDO
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⑥编译并下载程序
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⑦运行 PLC
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⑧之后网关 OP灯亮起，说明进入了OP状态

在信息输出窗口查看数据，因为每个 PDO 映射的是一个 16个字节数组，所

以需要一个个添加上去：

⑨在信息输出窗口里面可以查看、写入数据

首先设置模式为轮廓速度模式，在 Output Bytes[6]写 3，之后 Input Bytes[7]
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显示 3。

之后按 CIA402规约引导驱动器运行，给控制字依次写入 6、7、F。注意，

CANOPEN 是小端的，所以给控制字 Output Bytes[0..1]写 6、7、F应该是 Bytes[0]

写 6、7、F
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之后给目标速度一个值，比如 1000000(0x000F4240)，注意 CANOPEN 是小

端的，所以给控制字 Output Bytes[2..5]写 0x000F4240是 Bytes[2..5]为 0x40、0xF2、

0x0F、0x00。
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之后电机缓慢转起来，位置反馈 Input Bytes[3..6]显示实际速度，实际速度和

设置有很小偏差。

六、ECAT-CAN(自由口)应用实例

实例拓扑如下图，ECAT主站与CAN分析仪交互数据。

ECAT主站分别使用 TwinCAT3、CODESYS、欧姆龙NX1P2和汇川 H5U-A8。

6.1 实例预操作

1、先按如下配置网关，这个配置包含到了常用功能，作为一个典型用例。
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2、根据上图我们确定下来 ECAT 最少需要 15+1=16 个输入字节和 8+9=16
个输出字节。

3、配置网关，弹出网关配置成功。数据映射表如下：

按 ID 发送 0x123数据位置 Output Bytes[0]

按 ID 发送 0x234远程帧 不携带数据

按 ID接收 0x12345678数据接收位置 Input Bytes[0]

通用发送 PLC序号位置 Output Bytes[1]

通用发送网关序号位置 Input Bytes[1]

通用发送帧标志位置 Output Bytes[2]

通用发送帧 ID位置 Output Bytes[3..6]

通用发送帧数据位置 Output Bytes[7.. 14]

通用接收 PLC序号位置 Output Bytes[15]

通用接收网关序号位置 Input Bytes[2]

通用接收帧标志位置 Input Bytes[3]

通用接收帧 ID位置 Input Bytes[4..7]

通用接收帧数据位置 Input Bytes[8..15]

6.2 TwinCAT实例

PS：TwinCAT对网卡型号有要求，要确保所使用的网卡支持 TwinCAT。

先按 6.1设置网关。
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①去我司网站下载网关的 ESI文件。

复制 ESI 文件到 TwinCAT 安装目录的 EtherCAT 目录下，如：D:\Program

Files\TwinCAT 3\3. 1\Config\Io\EtherCAT。

②连接电脑和网关，注意电脑连接网关的 Port1（ECAT两个网口区分输入

输出，别接反了）。

建立 TwinCAT工程，右键 Device 并点 Scan。

在下面这个对话框选择“确定”
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在下面这个对话框选择 TwinCAT使用的网卡并选择“OK”。

在下面这个对话框选择“是”

在下面这个对话框选择“是”

③在 Input Bytes、Output Bytes可以查看、写入数据
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上图可以看出网关在周期发送 ID 为 0x234 的远程帧，Output Bytes[0]改变时

发送了一帧 ID 为 0x123 的数据帧

上图可以看到 CAN 分析仪发送 ID 为 0x12345678 的扩展帧时 ECAT主机能

收到对应数据。
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以上两个图可以看到使用通用发送发送了一帧数据，同时网关序号也变到和

PLC序号一致。

上图可以看到 CAN分析仪发送了一条不在“按 ID 接收”CAN 列表的帧，

网关把这个帧放到了通用CAN接收，如果 ECAT主站已经确认了这一帧，需要

把该通用接收的 PLC序号改成和网关序号一致：
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6.3 CODESYS 例程

PS：CODESYS对网卡型号有要求，要确保所使用的网卡支持 CODESYS。

先按 6.1设置网关。

①去我司网站下载设备的 ESI文件。

连接电脑和网关，注意电脑连接网关的 Port1（ECAT两个网口区分输入输

出，别接反了）。

②打开 CODESYS，创建工程



天津滨海新区三格电子科技有限公司

76

在下面这个对话框选择“OK”

安装 ESI 文件，点击“Tools”->Device Repository,点击“Install”选择 ESI

文件并安装。



天津滨海新区三格电子科技有限公司

77

③工程目录右击“Device”选择“Add Device”,添加一个 EtherCAT主站。
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④启动 CODESYS 自带的 Gateway和 PLC

确保任务栏的这两个图标处于运行状态。

右击“Deivce”连接网关和 PLC，如下图所示
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连接成功如上图所示。

⑤给 EtherCAT主站选择网卡，双击 EtherCAT主站，在 General 页面选择网

卡。

⑥右击工程目录主站点击“Scan for Devices”
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弹出如下页面
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⑦在 Process Data 选择 PDO

编译一下

⑧登录、下载、运行
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⑨在 EtherCAT IO Mapping查看写入数据
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上图可以看出网关在周期发送 ID 为 0x234 的远程帧，Output Bytes[0]改变时

发送了一帧 ID 为 0x123 的数据帧。

上图可以看到 CAN 分析仪发送 ID 为 0x12345678 的扩展帧时 ECAT主机能

收到对应数据。

以上两个图可以看到使用通用发送发送了一帧数据，同时网关序号也变到和

PLC 一致。
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上图可以看到 CAN分析仪发送了一条不在“按 ID 接收”CAN 列表的帧，

网关把这个帧放到了通用CAN接收，如果 ECAT主站已经确认了这一帧，需要

把该通用接收的 PLC序号改成和网关序号一致。

6.4 欧姆龙 Sysmac Studio例程

先按 6.1设置网关。

①首先去我司网站下载设备的 ESI文件。

连接电脑、欧姆龙 PLC 和网关，注意 PLC 的 EtherCAT 口接网关的 Port1

（ECAT两个网口区分输入输出，别接反了）。

②打开 Sysmac Studio，创建工程

根据实际 PLC 型号和版本创建工程
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通信测试，点击“控制器”->“通信设置”

确保在此之前已经将电脑 IP 设置为 192.168.250.xx 网段，这是 PLC要求的
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点击 Ethernet通信测试，显示测试成功，说明网络没问题、

③双击工程目录下的 EtherCAT，右击“主设备”选择“显示 ESI库”
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点击“安装（文件）”, 选择下载的 ESI文件并安装

④在主站下添加网关，如下图所示，在右上角选择 Tianjin Sange Elc Co.Ltd

然后选择网关并拖动到主站下面。



天津滨海新区三格电子科技有限公司

90

设置网关 PDO
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⑤点击控制器，选择“在线”

右击主设备，选择“写入从设备节点地址”
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如下图，输入从设备节点地址，点击写入
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根据提示，给远程 IO重上电

⑥右击主设备选择“与物理网络比较和合并”
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如果弹出如下“匹配”，则没问题，否则检查配置和硬件

点击控制器“传送中”->“传送到控制器”
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后面一路点确定直到下载完组态。

⑦在 I/O 映射里面可以查看、写入数据

上图可以看出网关在周期发送 ID 为 0x234 的远程帧，Output Bytes[0]改变时

发送了一帧 ID 为 0x123 的数据帧。
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上图可以看到 CAN 分析仪发送 ID 为 0x12345678 的扩展帧时 ECAT主机能

收到对应数据。

以上两个图可以看到使用通用发送发送了一帧数据，同时网关序号也变到和

PLC 一致。

上图可以看到 CAN分析仪发送了一条不在“按 ID 接收”CAN 列表的帧，

网关把这个帧放到了通用CAN接收，如果 ECAT主站已经确认了这一帧，需要
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把该通用接收的 PLC序号改成和网关序号一致。

6.5 汇川 H5U-A8例程

先按 6.1设置网关。

①首先去我司网站下载设备的 ESI文件。

连接电脑、汇川 H5U-A8 和网关，注意 PLC 的 EtherCAT 口接网关的 Port1

（ECAT两个网口区分输入输出，别接反了）。

②打开 AutoShop，创建工程，注意 PLC 型号

③安装 XML文件。
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在 XML存放目录选择 XML文件

安装完成之后需要重启 AutoShop并重新建立工程

④在工程管理下右键 EtherCAT，选择“自动扫描”
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自动扫描列表会出现本公司的网关，之后点击“更新组态”

⑤根据所需要的 IO 数据量选择适当的TPDO和 RPDO
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⑥编译并下载程序
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⑦运行 PLC
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⑧之后网关 SYS灯常亮，说明进入了OP状态

在信息输出窗口里面可以查看、写入数据

上图可以看出网关在周期发送 ID 为 0x234 的远程帧，Output Bytes[0]改变时

发送了一帧 ID 为 0x123 的数据帧。

上图可以看到CAN分析仪发送 ID 为 0x12345678 的扩展时 ECAT主机能收

到对应数据。
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以上两个图可以看到使用通用发送发送了一帧数据，同时网关序号也变到和

PLC 一致。

上图可以看到 CAN分析仪发送了一条不在“按 ID 接收”CAN 列表的帧，

网关把这个帧放到了通用CAN接收，如果 ECAT主站已经确认了这一帧，需要

把该通用接收到 PLC序号改成和网关序号一致。

七、产品尺寸

产品尺寸如下图，导轨安装。
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附录：

CANopen 通信协议简介

CANopen是一种完全开放和公共的现场总线协议，它是基于 CAN芯片的面

向工业自动化过程的应用层通讯协议。

2.1 CANopen报文结构

图 3-1 CANopen 报文结构

节点地址由系统集成商定义，例如通过拨码开关设置，范围是 1～127（0不

允许被使用）。

缺省ID 分配表如下表所示：
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2.2 CANopen从站设备的状态机

一个 CANopen节点从上电开始的6种状态，包括：

初始化（Initializing）：节点上电后对功能部件包括 CAN控制器进行初始

化；

应用层复位（Application Reset）：节点中的应用程序复位（开始），比如

开关量输出、模拟量输出的初始值；

通讯复位（Communication reset）：节点中的 CANopen通讯复位（开始），

从这个时刻起，此节点就可以进行 CANopen通讯了；

预操作状态（Pre-operational）：节点的 CANopen通讯处于操作就绪状态，

此时此节点不能进行 PDO通信，而可以进行 SDO进行参数配置和 NMT 网络管

理的操作；

操作状态（Operational）：节点收到 NMT主机发来的启动命令后，CANopen

通讯被激活，PDO通信启动后，按照对象字典里面规定的规则进行传输，同样

SDO也可以对节点进行数据传输和参数修改；

停止状态（Stopped）：节点收到 NMT 主机发来的停止命令后，节点的

PDO通信被停止，但 SDO和 NMT 网络管理依然可以对节点进行操作；

除了初始化状态 ，NMT 主机通过 NMT 命令可以让网络中任意一个的

CANopen节点进行其他 5种状态的切换。如图 3-2所示。

当然 CANopen节点也可以自动完成这些状态的切换。
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图 3-2 状态转换图

2.3 CANopen子协议

以下子协议中涉及的数字均为十六进制；RTR bit=0（不是远程帧），如黑

框所示。
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2.3.1 NMT 协议

使节点进入 Operational状态，发送命令：

使节点进入 Stop状态，发送命令：

使节点进入 Pre-operational状态，发送命令：

使节点进入 Application Reset状态，发送命令：

使节点进入 Communication reset状态，发送命令：

如果对所有节点发送命令，则 nodeId=0；

例：

如果使节点 0x06进入 Operational状态：000 01 06

如果使所有节点进入 Pre-operational状态：000 80 00

2.3.2 Node guard 协议

查询 CANopen从站的状态，主站发送标准远程帧（无数据）如下：

从站响应：



天津滨海新区三格电子科技有限公司

110

注：其中位 t（最高位）的值 0，1交替变化。

2.3.3 Heartbeat协议

不需要主站发送请求命令，CANopen从站周期性的发送其状态帧：

2.3.4 Bootup协议

CANopen从站节点初始化后进入 Pre-operational状态时发送：

2.3.5 SDO协议

命令格式：

响应格式：

读命令

主站发送命令：

从站响应：
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写命令

主站发送命令：

从站响应：
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2.3.6 PDO 协议

PDO数据的传输可以通过 SYNC、RTR，或者基于事件进行传输：

其中：Identifier为表 3-1 中对应的 ID值。

2.3.7 SYNC 协议

联系方式及售后

公司网址：www.tj-sange.com

售前购买咨询：17602602061（同微信）

售后技术电话：022-22106681

公众账号：获取产品使用视频和更多资讯。

http://www.tj-sange.com/
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